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到奇 异 摄 动 方 法．在 奇 异 摄 动 理 论 中，奇 异 摄 动 小 参
数的选取方法越来越引起广大专家与学者的重视，成
为目前研究的热点．众所周知，在一定条件下，奇异摄
动系统可以 用 相 应 的 降 阶 子 系 统 和 边 界 层 子 系 统 来













在Ａ２２和Ａ０ 可 逆 的 假 设 下，若 两 个 子 系 统 都 为 稳 定
的，则 原 奇 异 摄 动 系 统 也 是 稳 定 的．因 此 奇 异 摄 动 小
参数的选取是 有 前 提 的，Ｌｉｕ等［１］提 出 了 一 种 新 的 方
法，可以忽略假设条件而求出小参数的 上 界，该 方 法











Ａ１２ ∈Ｒｎ×ｍ，Ａ２１ ∈Ｒｍ×ｎ，Ａ２２ ∈Ｒｍ×ｍ，
奇异摄动系统（１）（下文简称系统（１））在Ａ２２非奇






























































（ｉｉ）若降 阶 子 系 统 和 边 界 层 子 系 统 都 是 完 全 可
观的，则存在μ０＞０使得系统（１）对所有μ∈（０，μ０）都
是完全可观的，并且对μ≥μｃ系统（１）是不可观的．
若再进一步假 定Ａ０和Ａ２２是 稳 定 的，则 由 定 理１
和定理２可知稳定性界μ＊ 的选取是非常关键的．μ＊















那么系统（１）是 指 数 稳 定 的．若λｍａｘ（Ｐｆｆ＋ＰＴｆｆＱｓＰｓｆ）≤
０，则系统（１）对所有μ＞０是指数稳定的．
可以 看 出 以 上 思 想 都 是 基 于Ａ２２可 逆 的 前 提 下，
因此这两类方法的共同局限之处在于Ａ２２必须是可逆






















































































































定义１　若 存 在λ∈（０，＋∞），使 得ｄｅｔ（λＥｇ＋
Ｆｇ）＝０，则定义λ１＝ｍｉｎ｛λ｜ｄｅｔ（λＥｇ＋Ｆｇ）＝０，λ∈（０，
＋∞）｝；若不存在λ∈（０，＋∞）使得ｄｅｔ（λＥｇ＋Ｆｇ）＝
０，则 定 义λ１ ＝ ＋ ∞；若 存 在λ∈ （０，＋ ∞）使 得
ｄｅｔ（λＡ１＋Ａ２）＝０，则定义λ２＝ｍｉｎ｛λ｜ｄｅｔ（λＡ１＋Ａ２）＝































其中λｉ（μ）（ｉ＝１，２，…，ｎ）是 系 统 矩 阵Ａ（μ）的 特 征
值．由此可知，对μ∈（０，＋∞），Ａ（μ）在 虚 轴 上 无 特
征根．若存在μ０∈（０，＋∞）使得Ａ（μ０）是稳定的，则系
统（１）对μ∈（０，＋∞）是 渐 近 稳 定 的；若 不 然，即 存
在μ１ 使得Ａ（μ１）不是稳定的，则Ａ（μ１）必有存在于复
平面右半平面或存在于虚轴上的特征值．再由前面的
讨论可知，Ａ（μ）有 存 在 于 复 平 面 左 半 平 面 的 特 征 值．
又由于Ａ（μ）的特征值λｉ（μ）是μ的连续函数，所以必
定存在μ２ 在μ０ 与μ１ 之间，使得Ａ（μ２）存在位于虚轴
上的特征根．这与前面的讨论相矛盾．因此系统（１）对
所有的μ∈（０，＋∞）是渐近稳定的．


















































































































































０ ２ －１ －２
１　２ －２　 ３














０ ２ －１ －２
０ ０ ０ ０




０ ２ －１ －２
１　２ －２　 ３
０ ２　 ０ －３
，
Ａ２ ＝
０ ０ ０ ０
０ ０ ０ ０
１　２ －２　 ３




－１ －１　３ －２ －４　 ０
０ －３　４　 ０ ０ －４
０ ０ ２　 ０ ０ ２
０ ０ ０ －３　 ４ －３
０ ０ ０ ０ ２ －１







０ ０ ０ ０ ０ ０
２ －２　 ０ ３　 ０ ０
－１　 ０ －２　 ０ ３　 ０
２　 ０ ０ －３　 ０ ０
０ ０ ０ ０ －３　 ０













０ ２ －１ －２
２　４ －４　 ６
０ ４　 ０ －６
，因此ｅｉｇ（Ａ（ε０））＝－１．０７９　６＋
２．６２６　９ｉ，－１．０７９　６，－２．６２６　９ｉ，－３．５８６　６，－５．２５４　２，
－２，当ε０＝０．５时系统（１）为渐近稳定的．系统（１）对
所有ε∈（０，０．９８０　３）都是渐近稳定的．
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